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摘　　　要:基于仿人智能控制理论 ,设计了轮式机器人动态目标跟踪控制方案.通过特征提取
与识别对机器人感知状态空间进行划分 ,建立感知模态 ,结合多种控制方法 ,构成不同的控制模
































































































kij可取 -1, 0, 1三个值 ,分别表示取反 、取零和取
正 ,或 kij取 ∩ , ∪ , 0以表示 “与” “或”和 “无关 ”;





















用产生式规则形式来描述 ,即 “IF… THEN…”.
2　动态目标跟踪设计
2.1　设计思想








































q1  ed >d1 q2  ed≤ d1
q3  ed >d2 q4  ed≤ d2
q5  e﹒d >-c q6  e﹒d≤-c
q7  eθ >θc1 q8  eθ ≤θc1
q9  eθ >θc2 q10  eθ≤θc2
Υ =
φ1:ed >d1 ∩ eθ >θc1
φ2:ed≤d1 ∩ eθ >θc1
φ3:θc2 < eθ ≤θc1
φ4:e﹒d >-c∩ eθ ≤θc2
φ5:ed≥d2 ∩ e﹒d≤-c∩ eθ ≤θc2
φ6:ed <d2 ∩ e﹒d≤-c∩ eθ ≤θc2














p2  uw =k2·eθ
p3  uw =k3·e﹒θ
p4  uw =k4∫eθdt
p5  uv=k5ed





ψ3:p1 , p2 +p3
ψ4:p1 , p2 +p3 +p4
ψ5:p6 , p2
ψ6:p6 , p2 +p3 +p4
(5)
其中 ki仅代表系数 ,具体取值依据实际应用情况

















在 φ3模态下 ,由于目标物处于机器人前方 ,
角度偏差还较大 ,因此 ,可以适当加大线速度 ,对
角度误差采取 PID控制 , 即采用 ψ3 运动控制
模态.
在 φ4模态下 ,机器人已经瞄准目标物 ,但靠
近的速度却减慢了 ,此时说明机器人已经处于尾
随目标的状态 ,因此 ,应该立刻加速追踪 ,故可采
用 ψ4运动控制模态.
在 φ5模态下 ,机器人已经瞄准目标物 ,并且
靠近的速度也比较快 , 但距离目标物比较远 ,因
此 ,需要全速前进 ,故可采用 ψ5运动控制模态.





以 Matlab6.5为实验平台 , 利用 Simulink模






























其中 ,前 27次目标坐标为(+, +),第 28次
至第 52次目标坐标为(-, +),第 53次至第 76
次目标坐标为 (-, -),剩下 24次目标坐标为
(+, -).
表 1给出了 8组对比数据 ,即目标处于不同
的位置 ,机器人追踪到目标 HSIC控制和 PID控制
所用的时间.
表 1　实验数据
1 2 3 4
坐标 /m 1.5, 1.5 1.5, -1.5 -1.5, 1.5 -1.5, -1.5
HSIC/ms 55 59 43 65
PID/ms 69 72 48 77
5 6 7 8
坐标 /m 2.3, 2.8 2.3, -2.8 -2.3, 2.8 -2.3, -2.8
HSIC/ms 72 76 60 81
PID/ms 88 96 72 97
从图 2和表 1中可以看出 ,要追踪到不同位
置的目标 , PID控制所用的时间比 HSIC长.在目
标与机器人绝对距离相同的情况下 ,目标所处方
向不同 , HSIC和 PID所用时间也不同 ,其中:反方
向正面截击所用时间比较短 ,即目标位置为(-,
+);反方向迎面截击所用时间最长 ,即目标位置
为(-, -), 原因是机器人需要先转身 ,再拦截
目标.
图 3给出了目标处于 4种不同位置情况下 ,
HSIC控制与 PID控制的运动轨迹情况.其中 , 上
面的 4幅为 HSIC控制运动轨迹 ,下面的 4幅为
PID控制运动轨迹.
图 3　HSIC控制与 PID控制运动轨迹对比













68 重 庆 工 学 院 学 报
图 5为参加 RoboCup中型自主机器人 3vs3比
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